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 مقدمه

است که  با عملکرد و ویژگی های سطح بالا  یکنترل بردار با یک اینورتر DSI-300سری پنتاکس  کنترل دور موتور

 طراحی و ساخته شده است.

، تعمیر )نصب، راه اندازیفاده . قبل از استمی باشد DSI-300 سری استفاده صحیح از اینورتر ی سریع برایاین راهنما

 .که دستورالعمل ها را به دقت خوانده ایداطمینان حاصل کنید باید و نگهداری، بازرسی، و غیره(، 

برای توضیحات کامل در مورد نصب، کابل کشی و تنظیم پارامترهای اینورتر به راهنمای کامل نصب و راه اندازی 

 مراجعه کنید. 

 یتیملاحضات امن

 کابل کشی و سیم بندی  نصب،

 اخطار 

د منتظره وجو ریغ اتصورت خطر نیا ریانجام شود. در غ یحرفه ا و یفن نیتوسط تکنس دیبا نصب و راه اندازی اتیعمل

 خواهد داشت.

صورت  نیا ریغ شود. در نصب با جریان مناسب اینورتر کلید اتوماتیک کلید فیوز مناسب یا، هیو منبع تغذ نورتریا نیب دیبا

 شود. یآتش سوز موجب ممکن است

 ارد.وجود د یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غباشدقبل از اتصال قطع شده  ورودی  که برق دیحاصل کن نانیاطم

ود وج یکیصورت ممکن است خطر شوک الکتر نیا ری. در غکامل به سیستم ارت وصل شودبه طور  دیبا ارت نالیترم

 داشته باشد.

 اخطار 

  .جهت جلوگیری از ایجاد نویز در محیط از کابلهای شیلددار برای قدرت و کنترل استفاده شود 

  و  درتکابل قباید  ،یکش میهنگام کار س ،مسیر یکسان عبور ندهیدرا از  کابل کنترلو  کابل قدرتلطفا

 از هم فاصله داشته باشند. متر  یسانت 30از  شیب کابل کنترل

  کابل های ورودی به ترمینالهای خروجیبه هیچ عنوان نباید W)、V、(U  دراینصورت  وصل شوند ،

 اینورتر آسیب خواهد دید



 

 

 

  مقاومت ترمز حتما باید به ترمینالهایPB  و+DC  وصل شود و به هیچ عنوان نباید به ترمینالهای

+DC  و-DC .وصل گردد که باعث آسیب جدی به اینورتر می شود 

  مطمئن شوید که کابل کشی ها بر اساس رعایت استانداردهایEMC  .می باشد 

  گردد. با توان اینورتر و موتور انتخاب سایز کابلهای قدرت باید بر طبق راهنما و متناسب 

  قبل از نصب، مشخصات اینورتر و موتور را چک نمایید که مشخصات انتخاب شده یکی باشند و از تکفاز یا

 اینورتر اطمینان حاصل نمایید. سه فاز بودن 

 

 قبل از اتصال برق ورودی

 احتیاط 

 یورود نالیسازگار است و ترم نورتریا یبا ولتاژ نام یکلاس ولتاژ ایکه آ دیکن حاصل نانیاطم قبل از اتصال برق ورودی لطفا

(R, S, Tو ترم )یخروج نالی (U, V, W ).اینورتر به موتور  خروجیکه  دیکن یبررس به درستی اتصال پیدا کرده اند

ممکن  صورت نیا ری، در غباشد و بتواند جریان مورد نیاز موتور را تامین نماید یقوبرق ورودی  نکهیو ا نباشد.اتصال کوتاه 

 برساند. بیآس نورتریا به است

که فاصله  دیمطمئن شو بایداست،  ازیمورد ن ON / OFF. اگر به طور مداوم برق ورودی را مدام روشن و خاموش نکنید 

 .باشد قهیدق تر از پنجشیب یزمان

 

 اتصال برق ورودی      

 اخطار 

 وجود دارد! یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدینکن دار کردن اینورتر بازبرق  موقعرا  نورتریا درپوش

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدینکن لمس و مدار اطراف آن را با دست مرطوب نورتریا

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدیکنترل( را لمس نکنهای  نالی)از جمله ترم نورتریا ترمینالهای

نالهای ترمیزمان  نیدر ا ن،ی. بنابرارا کنترل می کند قدرت ترمینالهای خروجیبصورت اتوماتیک  نورتریهنگام روشن بودن، ا در

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ریدر غ د،یرا لمس نکن  U, V, Wخروجی موتور 



 

 

 

ن صورت ممک نیا ری. در غموتور توجه نماییدناگهانی  از چرخش یناش اتاست، به خطر ازیمورد ن های موتورپارامتر ییشناسا اگر

 .رخ دهدحادثه است 

 

 

 

 دستگاهها  مشخصات جریانی

 مدل اینورتر

توان موتورمشخصات   جریان نامی ورودی 

A 

 جریان نامی خروجی 

A kW HP 

AC 220V，50/60Hz  ورودی تک فاز 

DSI-300-K75G1-00 0.75 1 8.3 4 

DSI-300-1K5G1-00 1.5 2 14.1 7 

DSI-300-2K2G1-00 2.2 3 24.2 9.6 

DSI-300-004G1-00 4.0 5.5 34.0 16 

AC 380V，50/60Hz ورودی سه فاز      

DSI-300-K75G3-00 0.75 1 4.3 2.1 

DSI-300-1K5G3-00 1.5 2 5.2 3.8 

DSI-300-2K2G3-00 2.2 3 6.0 5.1 

DSI-300-004G3-00 4.0 5.5 10.5 9 

DSI-300-5K5G3-00 5.5 7.5 15.5 13 

DSI-300-7K5G3-00 7.5 10 20.5 17 

DSI-300-011G3-00 11.0 15 27.5 25 

DSI-300-015G3-00 15.0 20 37.1 32 



 

 

 

DSI-300-018G3-00 18.5 25 41.9 37 

DSI-300-022G3-00 22 30 49.3 45 

DSI-300-030G3-00 30 40 65.7 60 

DSI-300-037G3-00 37 50 80.6 75 

 

 

 

 ابعاد دستگاهها جهت نصب 

 

Model Type 

Outsize(mm) Outsize(mm) 

Mounting 

hole(d) 

W H D 
W1 H1 D1 

DSI-300-0K4G1 

89.6 197.2 139 74 187 135 Ф5 

DSI-300-0K7G1 

DSI-300-1K5G1 

DSI-300-2K2G1 

DSI-300-0K7G3 

DSI-300-1K5G3 

DSI-300-2K2G3 

DSI-300-004G3 102 202 162 90 190 158 Ф5.6 



 

 

 

Model Type 

Outsize(mm) Outsize(mm) 

Mounting 

hole(d) 

W H D 
W1 H1 D1 

DSI-300-5K5G3 

DSI-300-004G1 

125 242.5 169.5 108.5 227 166 Ф6.4 DSI-300-7K5G3 

DSI-300-011G3 

DSI-300-015G3 

165 297 206.2 147 278.5 202 Ф7 

DSI-300-018G3 

DSI-300-022G3 

225 360 238 206 342 232 Ф7 DSI-300-030G3 

DSI-300-037G3 

 

 

 

 و ترمینالهای قدرت  کابل کشی

 

 توضیحات  نام ترمینال  ترمینال های قدرت 

R.S.T/L.N ولت  220ولت یا تکفاز  380اتصال برق قدرت سه فاز  ترمینالهای ورودی برق قدرت  

DC+.PB  ترمینالهای مقاومت ترمز 

terminal 

 اتصال مقاومت ترمز

U.V.W اتصال موتور سه فاز ترمینالهای خروجی موتور 

 اتصال به ارت  ترمینال ارت  



 

 

 

Brake resistor

PB

R

S

T

U

V

W

电机

电机接地

X1

X2

X3

X4

X5/HD1

+10V

AI1

GND

P4-00=1

P4-01=2

P4-02=4

P4-03=9

P4-04=12

5kΩ-10kΩ

AO1

K1C

Analog output 1:0-10V/0-20mA

K1B

K1A

Relay output1

250V AC/1A

30V DC/1A

L1

L2

L3

K2C

K2B

K2A

Relay output2

250V AC/1A

30V DC/1A

COM

A+(485+)

B-(485-)
RS485

  Modbus
communication

AI2

DC0-10V/4-20mA
The selection of voltage 
signal or current signal 
is determined by P4-37 
parameter

I V

JumperJ3

AO2

+24V

Y1

HD0 Open-collector 2
Pulse sequence output

Open-collector 1

DC+DC-

GND

Analog output 2:0-10V
Y1 AO2

JumperJ1

Power grounding

Three phase AC
power supply

Breaker

Main circult

Control circult

DC0-10V/4-20mA

 

  



 

 

 

 کی پد دستگاه

 

 

 

 

 

 توضیحات کاربرد کلیدها

PRG جهت ورود به منوی پارامترها و تنظیمات کلید برنامه ریزی 

ENTER تایید پارامتر انتخاب شده و مقدار تنظیم شده کلید  تایید 

 افزایش کد پارامتر و مقدار تنظیمی کلید افزایش مقدار ▲

 کاهش کد پارامتر و مقدار تنظیمی کلید کاهش مقدار ▼

 کلید شیفت ►
انتخاب کد نمایش داده شده مانند فرکانس، جریان و ولتاژ موتور بر روی 

 دیسپلی

RUN جهت استارت موتور وقتی کنترل روی کی پد باشد کلید استارت 

STOP/RESET کلید استپ و ریست 
پد باشد جهت استپ موتور وقتی کنترل روی کی  

 جهت ریست کردن فالتهای فعال

MFK کلید مولتی فانکشن P7.01 کلید قابل برنامه ریزی با استفاده از پارامتر 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 راه اندازی دستگاه:

 راه اندازی از روی کی پد: .1

و کابلهای موتور به ترمینالهای  (R S T)پس از اتصال کابلهای قدرت تکفاز یا سه فاز به ترمینالهای ورودی 

 DSI-300دستگاه، کی پد دستگاه روشن می شود. اینورتر سری  ورودی  ارکردنبا برقد (U V W)خروجی 

بصورت پیش فرض از روی کی پد کنترل می شود. بنابراین با کلید استارت از روی کی پد موتور شروع به چرخش 

 ود. می کند و با کلید استپ، موتور متوقف می ش

 در این حالت با ولوم روی کی پد می توان فرکانس خروجی را تغییر داد.

 پارامترهای مهم که در این حالت نیاز به تنظیم دارند به شرح ذیل هستند:

 تنظیم پارامترهای موتور

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 KW P1.01 1  موتورمقدار کیلووات 

نامی موتور مقدار ولتاژ  V P1.02 2 

 A P1.03 3 مقدار جریان نامی موتور

 HZ P1.04 3 مقدار  فرکانس نامی موتور

 RPM P1.05 3 مقدار سرعت نامی موتور

 

 تنظیم مینیمم و ماکزییم فرکانس

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 P0.10 1 50 فرکانس ماکزیمم

 P0.12 2 50 حد بالای فرکانس

 P0.14 3 25 حد پایین فرکانس

 



 

 

 

 تنظیم شتاب افزاینده و کاهنده

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 Sec P0.17 1 .20 زمان شتاب استارت

 Sec P0.18 2 .20 زمان شتاب استپ

 

 تنظیم مد کنترلی موتور

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

: کنترل برداری حلقه باز 0  

 V/F : کنترل اسکالر2

2 P0.01 1 

 

 پارامتر بازگشت به تنظیمات کارخانه 

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 PP.01 1 1 بازگشت به تنظیمات کارخانه 

 

  



 

 

 

 ترمینالهای کنترلی: راه اندازی و استارت و استپ با .2

 و کنترل با ولوم از ترمینال جهت استارت/استپ DSI-300سیم کشی درایوهای پنتاکس 

 

 

 

 

 

 

 

 

 پارامترهای تنظیمی :

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 P0.02 1 1 استارت با ترمینال 

(AI1 تنظیم سرعت با ولوم )ترمینال    2 P0.03 2 

 P4.00 3 1 جهت استارت راستگرد X1ترمینال 

 P4.01 4 2 جهت استارت چپگرد X2ترمینال 

 

  



 

 

 

 مختلفراه اندازی با دو سرعت  .3

  جهت استارت/استپ / دو سرعته DSI-300سیم کشی درایوهای پنتاکس 
 

 

 

 

 

 

 

 

 پارامترهای تنظیمی :

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 P0.02 1 1 استارت با ترمینال 

 P0.03 2 6 سرعت پله ای

 P4.00 3 1 جهت استارت راستگرد X1ترمینال 

 P4.01 4 2 جهت استارت چپگرد X2ترمینال 

 P4.02 5 12 جهت سرعت پله ای X3ترمینال 

 PC.00 6 % 50 درصد 50سرعت کند 

 PC.01 7 % 100 درصد 100سرعت تند 

 

 



 

 

 

 شاسی استارت استپ )کنترل سه سیمه(راه اندازی با  .4

 جهت کنترل سه سیمه DSI-300سیم کشی درایوهای پنتاکس 
 

 

 

 

 

 

 

 

 پارامترهای تنظیمی :

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 P0.02 1 1 استارت با ترمینال 

 P4.00 2 1 جهت استارت راستگرد X1ترمینال 

 P4.01 3 2 جهت استارت چپگرد X2ترمینال 

 P4.02 5 2 جهت استپ X3ترمینال 

 P4.11 6 11 کنترل سه سیمه 

 

  



 

 

 

 Up/downو تنظیم سرعت با شاسی  کنترل با شاسی استارت و استپ .5

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Up / Downکنترل سرعت با شاسی پارامترهای 

 شماره نام پارامتر مقدار توضیح

 P0.02 1 1 استارت با ترمینال 

X1 برای استارت   ترمینال    1 P4.00 2 

برای استپ   X2 ترمینال    3 P4.01 3 

 P4.11 4 2 کنترل سه سیمه 

Up/Down1 تنظیم سرعت با شاسی P0.03 5 

Up برای سرعت   X3 ترمینال    6 P4.02 6 



 

 

 

Down   برای سرعت X4 ترمینال    7 P4.03 7 

 P0.12 8 50 فرکانس ماکزیمم

 P0.14 9 0 فرکانس مینیمم

)ثانیه( شتاب استارت  5 P0.17 10 

 P0.18 11 5 شتاب استپ )ثانیه(

RUN به عنوان 1رله   1 P5.02 12 

FUALT  به عنوان 2رله  2 P5.03 13 

 

 

 

  



 

 

 

 برای تنظیمات عمومی مهم کلی یهاپارامترجدول 

 U0.00-U0.61: ینگ توریمان پارامترهایگروه . 1

 کد پارامتر عملکرد واحد

0.01Hz  تنظیمیفرکانس Hz U0.00 

0.01Hz  خروجیفرکانس Hz U0.01 

0.1V  ولتاژ باسDC (V)  U0.02 

1V یولتاژ خروج (V) U0.03 

0.01A  خروجی اینورترجریان (A) U0.04 

0.1KW قدرت خروجی اینورتر(KW) U0.05 

 U0.06 (%)گشتاور خروجی اینورتر 0.1%

 DI U0.07 یورودترمینال  تیوضع 1

 Y U0.08وضعیت خروجی دیجیتال  1

0.01V  ولتاژ ورودیAI1(V) U0.09 

0.01V  ولتاژ ورودیAI2(V) U0.10 

0.01V  ولتاژ ورودیAI3(V) U0.11 

 U0.12 مقدار کانتر)شمارنده( 1

 U0.13 مقدار طول 1

 RPM U0.14 موتورسرعت   1

 PID  )%( U0.15مرجع  درصدمقدار   0.1

 PID  )%( U0.16 فیدبک درصدمقدار  0.1



 

 

 

 PLC U0.17سرعت پله ای  1

0.01kHz فرکانس یپالس ورودKHz  U0.18 

0.1Hz  سرعت فیدبک U0.19 

0.1Min ی دیسپلیزمان ماندگار U0.20 

0.001V  ولتاژAI1 حیقبل از تصح U0.21 

0.001V  ولتاژAI2 حیقبل از تصح U0.22 

0.001V  ولتاژAI3 حیقبل از تصح U0.23 

1m/Min یسرعت خط U0.24 

1Min مدت زمان روشن بودن اینورتر U0.25 

1Min مدت زمان در حال کار اینورتر U0.26 

1Hz پالس یفرکانس ورود Pulse U0.27 

 U0.28 سریال مقدار ارتباط 0.01%

0.01Hz سرعت انکودر U0.29 

0.01Hz یفرکانس اصل شینما X U0.30 

0.01Hz ی فرکانس کمک شگرینماY U0.31 

 U0.32 مشاهده آدرس حافظه دلخواه 1

 U0.34 دمای موتور ℃1

 U0.35 (٪) مرجعگشتاور  0.1%

 U0.36 چرخشی ریمتغ موقعیت 1

 U0.37 زاویه ضریب توان 0.1

 ABZ U0.38موقعیت  0.0



 

 

 

1V  یخروجمرجع ولتاژ VF U0.39 

1V  یخروج ولتاژ VF U0.40 

 DI  U0.41 یهایورود وضعیت شینما -

 DO  U0.42 خروجیهای وضعیت شینما -

 DI (01-40) U0.43نمایش وضعیت توابع  1

 DI (41-80) U0.44نمایش وضعیت توابع  1

 U0.45 اطلاعات مربوط به خطاها 0

 U0.60 (٪) کارفرکانس در حال  0.01%

 U0.61 نورتریا تیوضع 1

 U0.62 فعلی یکد خطا 1

 U0.63 نقطه به نقطه ارتباط 0.01%

 U0.64 ها ستگاهیتعداد ا  1

 U0.65 محدودیت گشتاور 0.01%

 

 P0.00-P0.28 :یاصل پارامترهای گروه  2

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 Gیا  Pنمایش نوع  : بارهای گشتاور ثابت Gنوع  1 -

 اینورتر

P0.00 

 : بارهای گشتاور متغییر  Pنوع  2

 P0.01 مد کنترل موتور (SVC)حلقه باز    مد کنترل برداری بدون سنسور 0 2

 V/Fمد کنترل  2

 P0.02 انتخاب محل فرمان کنترل)صفحه کلید( پانل از فرمان 0 0



 

 

 

 IOهای نالیترم طریقازفرمان  1

 الیپورت سر تباطار طریق فرمان از 2

شده  نییتع شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 0 0

P0.08، با  توان یرا م UP / DOWN داد،  رییتغ

 (ذخیره فرکانسخاموش شدن بدون 

انتخاب محل فرکانس 

 Xمرجع 

03.P0 

شده  نییتع شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 1

P0.08، با  توان یرا م UP / DOWN داد،  رییتغ

 (ا ذخیره فرکانسخاموش شدن ب

 AI1ورودی آنالوگ  2

 AI2ورودی آنالوگ  3

 )ولوم سرعت( AI3ورودی آنالوگ  4

 DI5ورودی پالس  5

 DIسرعت پله ای با  6

 ساده داخلی PLCسرعت با  7

 PIDتنظیم  8

 ارتباط سریال 9

 

 

 

 

 

 شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 0

 با  توان یرا م ،P0.08شده  نییتع

UP / DOWN داد، خاموش  رییتغ

 (ذخیره فرکانسشدن بدون 

 Y 04.P0انتخاب محل فرکانس  کمکی 

 شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 1

 با  توان یرا م ،P0.08شده  نییتع



 

 

 

 

 

 

 

UP / DOWN داد، خاموش  رییتغ

 (ا ذخیره فرکانسشدن ب

 AI1ورودی آنالوگ  2

 AI2ورودی آنالوگ  3

 )ولوم سرعت( AI3ورودی آنالوگ  4

 DI5ورودی پالس  5

 DIسرعت پله ای با  6

 ساده داخلی PLCسرعت با  7

 PIDتنظیم  8

 ارتباط سریال 9

انتخاب محدوده منبع فرکانس  نسبت به حداکثر فرکانس 0 0

  Y یکمک

05.P0 

 Xنسبت به منبع فرکانس  1

 Y  06.P0 یمحدوده منبع فرکانس کمک 150%~0% 0

 فرکانس مرجعانتخاب منبع  1Bit انتخاب منبع فرکانس 00

 

 

 

 

 

07.P0 

 X یمنبع فرکانس اصل 0

 یکمک یا یاصل اتیعمل جهینت 1

(10Bit اتیعمل فیتعر) 

 Yو  X نیب ضیتعو 2

 1 نهیو گز X نیب ضیتعو 3

 1 نهیو گز Y نیب ضیتعو 4

/  یمنبع فرکانس اصل نیرابطه ب

 یکمک

10Bit 



 

 

 

 یفرکانس کمک  + X یفرکانس اصل 0

Y 

 یفرکانس کمک - X یفرکانس اصل 1 

Y 

  

 ی)منبع فرکانس اصلبیشترین مقدار 2

Xی، منبع فرکانس کمک Y) 

 ی)منبع فرکانس اصلکمترین مقدار 3

X یفرکانس کمک، منبع Y) 

50.00Hz 

0.00Hz ی)فقط زمان حداکثر تا فرکانس 

 می"تنظ رویمعتبر است که منبع فرکانس 

 (باشد شده میتنظ "تالیجید

 P0.08 فرکانس از پیش تنظیم شده

 P0.09 جهت چرخش موتور موتور راستگرد 0 0

 موتور چپگرد 1

50.00Hz 50.00Hz~500.00Hz  10 فرکانس ماکزیمم.P0 

 P0.11 منبع فرکانس بالایحد انتخاب  P0.12تنظیم  0 0

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 تنظیم ارتباط سریال 5

50.00Hz 
( تا فرکانس P0.14فرکانس ) نییحد پا

 (P0.10حداکثر )

 P0.12 فرکانس بالایحد 

0.00Hz 0.00Hz اکثر حد فرکانس تاP0.10 13 فرکانس بالایحد  آفست.P0 



 

 

 

0.00Hz 0.00Hz  فرکانس بالایحد تا P0.12  14 فرکانس پایینحد.P0 

- 0.8kHz~8.0kHz  15 فرکانس کریر یا سوئیچینگ.P0 

فرکانس حامل با درجه تنظیم  خیر 0 0

 حرارت

16.P0 

 بله  1

- 65000s~0.00s  17 1شتاب افزاینده.P0 

- 65000s~0.00s  18 1کاهنده شتاب.P0 

 ACC/DCC 19.P0واحد شتاب  ثانیه 1 0 1

 ثانیه 0.1 1

 ثانیه 0.01 2

0.00Hz 
0.00Hz تا فرکانس حداکثر P0.10   منبع فرکانس  آفستفرکانس

 یکمک

21.P0 

2 0.01Hz 22 دقت فرمان فرکانس.P0 

 میانتخاب حافظه فرکانس تنظ با حافظه 0 0

 در حالت توقف تالیجید

23.P0 

 بدون حافظه 1

 P0.24 انتخاب موتور 1موتور  0 0

 2موتور 1

فرکانس مرجع شتاب افزاینده و  P0.10فرکانس حداکثر  0 0

 کاهنده

25.P0 

 فرکانس تنظیمی 1

2 100Hz 

 UP / DOWNفرکانس  فرکانس در حال کار 0 0

 کارمرجع در حال 

26.P0 

 فرکانس تنظیمی 1



 

 

 

 

 

 کنترل برایدستورالعمل پانل 

 فرکانس منبع یکربندیپ

1bit  اتصال منبع فرمان و منبع

 فرکانس 

27.P0 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

کنترل  ترمینالهایدستورالعمل 

 فرکانس منبع یکربندیپ برای

10b

it 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 



 

 

 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

 ارتباط سریال برایدستورالعمل 

 فرکانس منبع یکربندیپ

100

bit 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

 

   P1.00 – P1.37 : 1پارامترهای موتور  3

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 انتخاب نوع موتور  موتور القایی)آسنکرون( عمومی 0 0

P1.00 

 رتور القایی)آسنکرون( فرکانس متغیمو 1

 1000.0kW~0.1kW توان نامی موتور P1.01 

 2000V~1V ولتاژ نامی موتور P1.02 



 

 

 

 655.35A~0.01A   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

 6553.5A~0.1A  اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 جریان نامی موتور

P1.03 

 0.01Hz~ فرکانس نامی موتور فرکانس ماکزیمم P1.04 

 1rpm~65535 rpm سرعت نامی موتور P1.05 

 65.535Ω~0.001Ω   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

6.5535Ω~0.0001Ω اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 آسنکرون موتور مقاومت استاتور

P1.06 

 65.535Ω~0.001Ω   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

6.5535Ω~0.0001Ω اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 آسنکرون موتورروتور مقاومت 

P1.07 

 655.35mH~0.1mH   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

65.535mH~0.01mH اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتوراندوکتانس نشتی 

 P1.08 آسنکرون

 6553.5mH~0.1mH   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

655.35mH~0.01mH اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتوراندوکتانس متقابل 

 P1.09 آسنکرون

 P1.03~0.01A  اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

P1.03~0.1A اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 آسنکرون موتورجریان بی باری 

P1.10 

 انتخاب اتوتیونینگ  غیر فعال 0 0

P1.37 2  اتوتیونینگ کامل موتور آسنکرون 

 2اتوتیونینگ درجا موتور آسنکرون  3

 

 گروه پارامترهای کنترل برداری 4

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

30 100~1 
 کنترل سرعت  P1بهره تناسبی

P2.00 



 

 

 

0.50s 10.00s~0.01s 
 کنترل سرعت I1زمان ادغام 

P2.01 

5.00Hz P2.05~0.00 
 1فرکانس سوئیچینگ 

P2.02 

20 100~0 
 کنترل سرعت  P2بهره تناسبی 

P2.03 

1.00s 10.00s~0.01s 
 کنترل سرعت I2زمان ادغام 

P2.04 

10.00Hz فرکانس ماکزیمم ~P2.02  2فرکانس سوئیچینگ 
P2.05 

100% 200%~50% 

ضریب لغزش سرعت کنترل 

 P2.06 برداری

0.015s 0.100s~0.000s 
 زمان فیلتر حلقه سرعت 

P2.07 

0 0 P2.10  منبع حد بالای گشتاور در کنترل

 برداری

P2.09 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 
Max(AI1,AI2) 

150.0% 200.0%~0.0% 
تنظیم دیجیتال حد بالای گشتاور 

 P2.10 در کنترل برداری

 1 AI1  منبع حد بالای گشتاور در کنترل

 ()حالت انرژی برگشتی برداری

P2.11 2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 



 

 

 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 Max(AI1,AI2) 

150.0% 200.0%~0.0% 

اور گشتتنظیم دیجیتال حد بالای 

در کنترل برداری)حالت انرژی 

 (برگشتی

P2.12 

 تنظیم تحریک  Kp بهره تناسبی 20000~0 2000
P2.13 

 تنظیم تحریک Ki زمان ادغام 20000~0 1300
P2.14 

 تنظیم گشتاور  Kpبهره تناسبی  20000~0 2000
P2.15 

 تنظیم گشتاور Kiزمان ادغام  20000~0 1300
P2.16 

 ادغام حلقه سرعت جداگانهانتخاب  غیر فعال 0 0

P2.17 
 فعال 1

100% 50~200% 
ناحیه حداکثر گشتاور  بیضر

 P2.21  دانیمتضعیف 

در انرژی  حد توان انتخاب غیر فعال 0 0

 P2.22 بازگشتی
 فعال 1

وابسته به 

 مد
0.0~200.0% 

 انرژی بازگشتی حد توان

P2.23 

 

   V/Fپارامترهای کنترل  5

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 



 

 

 

  V/Fانتخاب منحنی  V/Fمنحنی خطی  0 0

P3.00 

  منحنی چند نقطه ای 1

 VFحالت کاملا مستقل  10

 VFحالت نیمه مستقل  11

 مقدار گشتاور تقویتی)بوست( 0.0%~30% -
P3.01 

50.00H

z 

 فرکانس برش گشتاور تقویتی تا فرکانس ماکزیمم 0.0

P3.02 

0.00 Hz P3.05~0.00Hz  منحنی  1فرکانسV/F P3.03 

 V/F P3.04منحنی  1ولتاژ  0.0%~100.0% 0.0%

0.00 Hz P3.07~P3.03  منحنی  2فرکانسV/F P3.05 

 V/F P3.06منحنی  2ولتاژ  0.0%~100.0% 0.0%

0.00 Hz P3.04 – فرکانس نامی موتور(P1.05)   منحنی  3فرکانسV/F P3.07 

 V/F P3.08منحنی  3ولتاژ  0.0%~100.0% 0.0%

 VFضریب جبران لغزش در مد  0%~200.0% 0.0%
P3.09 

 VFضریب فوق تحریک  0~200 64
P3.10 

- 100~0 
 VFضریب کاهش نوسان 

P3.11 

 )14P3.(تنظیم دیجیتال   0 0
 VFمنبع مستقل ولتاژ 

P3.13 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 DI5تنظیم ورودی پالس   4



 

 

 

 پله ای  MSورودیهای دیجیتال  5

6 PLC  ساده 

7 PID 

 ارتباط سریال  8

0V  0 –  تنظیم دیجیتال ولتاژ مستقل  ولتاژ نامی موتورVF 
P3.14 

0.0s 0s.1000~0s.0 
 VFزمان افرایش ولتاژ مستقل 

P3.15 

0.0s 0s.1000~0s.0 
 VFزمان کاهش ولتاژ مستقل 

P3.16 

0 

0 
 0به  فرکانس و ولتاژ به طور مستقل

 کاهش می یابند

انتخاب مد توقف برای ولتاژ مستقل 

VF 
P3.17 

1 
کاهش می  0فرکانس پس از ولتاژ به 

 یابد

150% 200%~50 
 P3.18 سطح محدودیت جریان 

0 
 P3.19 انتخاب محدودیت جریان فعال  0

 غیر فعال 1

20 100~0 
 ضریب محدودیت جریان

P3.20 

50% 200%~50 

ضریب جبران سرعت محدودیت 

 P3.21 جریان

770.0 800.0v~650.0 
 محدودیت ولتاژ

P3.22 

1 
 انتخاب محدودیت ولتاژ فعال  0

P3.23 
 فعالغیر  1

30 100~0 

ضریب فرکانس برای محدودیت 

 P3.24 ولتاژ

30 100~0 
 ضریب ولتاژ برای محدودیت ولتاژ

P3.25 



 

 

 

5 zH50-0 

زمان  فرکانس در شیآستانه افزا

 P3.26 محدودیت ولتاژ

 

 : P4.00-P4.40یورود هاینالیترم 6

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

1 50-0 
 X1 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.00 

 X2 نالیترم عملکردانتخاب  0-50 2
P4.01 

 X3 نالیترم عملکردانتخاب  0-50 4
P4.02 

 X4 نالیترم عملکردانتخاب  0-50 9
P4.03 

 HDI نالیترم عملکردانتخاب  0-50 12
P4.04 

 توضیحات  عملکرد تنظیم

 تنظیم کنید تا تداخل ایجاد نشود.  0ترمینالهایی که استفاده نمی شوند را  بدون عملکرد 0

 فرمان راستگرد و چپگرد موتور توسط ترمینالهای خارجی انجام می شود.  FWDدستور راستگرد  1

 REVدستور چپگرد 2

 رپارامتلطفا به  اتیجزئ ی. برادر حالت "کنترل سه سیمه" نورتریا کنترل کنترل سه سیمه  3

P4.11 دی( مراجعه کنهانالی)حالت فرمان ترم. 

سرعت جاگ راستگرد  4

FJOG 

FJOG  دارد،  سرعت جاگ راستگرداشاره بهRJOG  سرعت جاگ اشاره به

به . لطفا acc./dec کار جاگ و  فرکانس در حال یدارد. برا چپگرد

 .دیمراجعه کن P8.00 ،P8.01 ،P8.02 پارامترهای 

سرعت جاگ چپگرد  5

RJOG 

  UPفرمان  6

 افزایش سرعت

 شیشود، افزا یم انتخاب" تالیجید میکه منبع فرمان به عنوان "تنظ یهنگام

 شود. یاجرا م یخارج هاینالیترم قیشده از طر میکاهش فرکانس تنظ ای



 

 

 

  DOWNفرمان  7

 کاهش سرعت

 نورتریکه ا ی استمعن نیاست، به ا فعالفرمان  نالیترم نیکه ا یهنگام توقف آزاد  8

ود. ش یمتوقف م یکیمکان اینرسی، بار بر اساس از موتور برمی دارد  را یخروج

 مشابه است P6.10 پارامتر روش با نیا

 ریستتواند  یم نورتریا یاست، خطا فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام ریست خطا 9

 نی. ااست دیدر صفحه کل RESET دیبا کل فرمان مشابه نیشود. ا)پاک ( 

 از راه دور انجام دهد.را  ریست اینورترتواند  یعملکرد م

با شتاب منفی موتور را متوقف می  نورتریاوقتی این ورودی فعال می شود  توقف اتیعمل 10

، PLCشوند. به عنوان مثال: پارامتر  یحفظ م ی، اما تمام پارامترهانماید

، برداشته شود گنالیس نیکه ا ی. هنگامPIDپارامتر فرکانس نوسان، پارامتر 

 استارت میشودبه حالت قبل  نورتریا

 خطای خارجی 11

 NOترمینال باز 

، خارجی فعال شده است گنالیدهد که س یم صیتشخ نورتریکه ا یهنگام

 P9.47به  شتریاطلاعات ب یدهد.)برا ی" را گزارش مErr15=  15" یخطا

 (.دیمراجعه کن

سرعت پله  1ترمینال  12

 ای

 یامهنگ هانالیترم تیاز وضع یبیتوان با ترک یرا م پله ای 16سرعت  ماتیتنظ

 اتیجزئ ی. براایجاد نمود" است، MS"سرعت  بر روی  که منبع فرکانس

 .دیمراجعه کن 1به برنامه  شتریب

 سرعت پله ای 2ترمینال  13

 پله ایسرعت  3ترمینال  14

 سرعت پله ای 4ترمینال  15

شتاب  1ترمینال   16

 افزاینده و کاهنده

ACC/DEC 

با ترکیب باینری . ایجاد نمودرا  acc./decنوع  4توان  یم با این دو ترمینال 

نوع شتاب افزاینده و کاهنده مختلف انتخاب می شود. برای  4ترمینالها 

 مراجعه نمایید.  2جزئیات به برنامه 

شتاب   2ترمینال  17

 افزاینده و کاهنده

ACC/DEC 



 

 

 

نوع  2 نیب انتخاب  نیشود. ا یاستفاده م منابع مختلف فرکانسانتخاب  یبرا انتخاب منبع فرکانس 18

 شود.  یانجام م P0.07پارامتر میمنبع فرکانس با توجه به تنظ

 )ریست(مجدد میتنظ 19

UP / DOWN 

 (دیو صفحه کل نالی)ترم

 فعال نالیترم اینو  است" تالیجید می"تنظ بر رویکه منبع فرکانس  یهنگام

 / UP یها انهیپا ای دیصفحه کل قیفرکانس را از طر راتواند مقد ی، ممی باشد

DOWN شی"فرکانس از پ میداده و فرکانس مرجع را به مقدار تنظ رییتغ 

 ( P0.08) . پارامترشده" بازگرداند نییتع

ترمینال انتخاب محل  20

 فرمان 

 = P0.02شود ) یم میتنظ نالیکنترل ترم بر روی که منبع فرمان  یهنگام

ه و کنترل صفح نالیکنترل ترم نیب محل فرمان را تواند یم نالیترماین (، 1

 .، انتخاب نمایددیکل

 می( تنظP0.02 = 2) سریال کنترل ارتباط بر روی که منبع فرمان  یهنگام

رل و کنت سریال کنترل ارتباط نیبفرمان را تواند  یم نالیترماین شود،  یم

 .انتخاب نمایدرا  دیصفحه کل

غیر فعال کردن  21

Acc./dec  

غیر فعال می  Acc./decشتاب است،  فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام

 حفظ کند.توقف موتور  ترا در حالفعلی  یخروج تواند فرکانس یمشود و 

 را حفظ یفرکانس کنون یخروج نورتری، امی شود غیرفعالبه طور موقت  PID PIDتوقف  22

 کند. ینم پیروی PIDفرکانس  میاز تنظ گریکند و د یم

 یم پاکرا  PLC زماناست، فاز اجرا و  فعال نالیفرمان ترم نیکه ا یهنگام PLCریست وضعیت  23

 .می نماید فعالرا  PLC هیاول تیکند و وضع

 با ی را برابرفرکانس خروج نورتریاست، ا فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام فرکانس نوسانتوقف  24

 شود. یکند و فرکانس نوسان متوقف م یحفظ م  نوسان فرکانس

 شود. یاستفاده م رندهپالس شما یورود نالیبه عنوان ترم ورودی شمارنده 25

 پاک شده واست، مقدار شمارش شمارنده  فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام ریست شمارنده 26

 برابر با صفر می گردد. 

 شود یپالس شمارش طول استفاده م یورود نالیبه عنوان ترم  شمارش طول یورود 27

 .می شوداست، شمارش طول صفر  فعال نالیترم نیکه ا یهنگام شمارش طول ریست 28



 

 

 

غیر فعال کردن کنترل  29

 گشتاور

. دغیرفعال می شو نورتریاست کنترل گشتاور ا فعال نالیترم نیکه ا یهنگام

 شود. یوارد حالت کنترل سرعت م نورتریا

 پالس فرکانس یورود 30

معتبر  DI5 ی)فقط برا

 است(

DI5 شود. یپالس استفاده م یورود نالیبه عنوان ترم 

 رزرو رزرو 31

ترمز  تیبه وضع میبه طور مستق نورتریاست، ا فعال نالیترم نیکه ا یهنگام DC سریعترمز  32

DC می رود. 

 ترمینال یخارج خطای 33

 (NC) بسته

" را Err15" یدهد ، خطا یم صیتشخ خارجی را گنالیس نورتریکه ا یهنگام

ترمینال بصورت نرمال بسته است و اگر باز  .ی شوددهد و توقف م یگزارش م

 شود فعال خواهد شد. 

 یاصلاح فرکانس فعال م 34

 شود

 یوروددهد تا  یفرکانس پاسخ نم رییبه تغ نورتریباشد، ا ورودی فعالاگر 

 دوباره غیر فعال شود. 

جابجا می  PA.03و  PID ماتیاست، مقدار تنظ فعال نالیکه ترم یهنگام  PIDجهت  رهیذخ 35

 شوند

و ود. ش فعالاست  دیصفحه کل بر روی  که کنترل یتواند زمان یم ترمینال نیا توقف خارجی 1ترمینال  36

 .می باشد دیدر صفحه کل STOP دیمعادل با عملکرد کل

انتخاب محل  2ترمینال  37

 فرمان

ستفاده اسریال و ارتباط  نالیترم نیکنترل ب تیوضع رییتغ یبراترمینال  نیا

 شود. یم

 کپارچهی توقف تابع 38

PID 

متوقف می  PID کپارچهی میاست، تابع تنظ فعال این ترمینال که یهنگام

 هستند. فعالهنوز  لیفرانسید زمانو  PID نسبت گین که  ی، در حالشود

منبع انتخاب بین  39

و فرکانس از  Xفرکانس 

 شده نییتع شیپ

 فیتعر شیبا فرکانس از پ Xاست، منبع فرکانس  این ترمینال فعالکه  یهنگام

 شود. یم نیگزیجا P0.08شده 



 

 

 

منبع انتخاب بین  40

و فرکانس از  Yفرکانس 

 شده نییتع شیپ

 فیتعر شیبا فرکانس از پ Yاست، منبع فرکانس  این ترمینال فعالکه  یهنگام

 شود. یم نیگزیجا P0.08شده 

 اتیجزئ یبراموتور مختلف انتخاب نمود.  4ورودی  2می توان با ترکیب این   انتخاب موتور 1ترمینال  41

 .دیمراجعه کن 3برنامه لطفا به 

 انتخاب موتور 2ترمینال  42

 ~ PA.05از  PIDاست، پارامتر  غیرفعال، پارامتر PA.18 = 1اگر  PIDانتخاب پارامترهای  43

PA.07 در غیر اینصورتکند یاستفاده م . ،PA.15 ~ PA.17 یاستفاده م 

 شود.

تعریف شده  1خطای 44

 کاربر

 یخطا نورتری، افعال باشدشده توسط کاربر  فیتعر 2و  1 یکه خطا یهنگام

مربوط به  یخطا نورتری. امی دهد. Err28=  28و  Err27=  27 شماره

تعریف شده  2خطای 45 کند. یرا کنترل م P9.49حالت انتخاب شده توسط 

 کاربر

انتخاب کنترل  46

 سرعت/گشتاور

هد. د رییو کنترل سرعت را تغ نورتریکنترل گشتاور ا با این ورودی می توان

 A0.00 مد تعریف شده توسطدر  نورتریاست ا غیرفعال نالیکه ترم یهنگام

 می رود.  یگرید مدبه کار می کند و زمانیکه ترمینال فعال شود 

. ودش یمتوقف محالت  نیعتریسردر  نورتری، اشود فعال نالیکه ترم یهنگام توقف اضطراری  47

 یتابع برا نی. احد جریان محدودکننده باقی می ماند در طی توقف در انیجر

ت حالتوقف را در به  ازیتواند ن یشود که م یاستفاده م نورتریا عیتوقف سر

 کند. نیتام ستمیس اضطراری 

ز ا)کنترل  یطیدر هر شرا نورتریمتوقف کردن ا یتواند برا یم نالیترم نیا توقف خارجی 2ترمینال  48

وقف در حالت ت( استفاده شود. از ارتباط سریالو کنترل  نالیترم از ، کنترلپانل

 استفاده می شود.  4از شتاب کاهنده 

فرکانس خروجی را به  نورتری، ابتدا افعال شود این ترمینال که یدر صورت DCتوقف با ترمز  49

 .را فعال می کند DCو سپس  حالت ترمز  کاهش داده  DCفرکانس تزریق 

 از کار با استفاده نی. امی شود پاک نورتریا استارتزمان  فعال شود نالیاگر ترم استارتریست زمان  50

 کند. یعمل م P8.53و  P8.42 پارامترهای 

 



 

 

 

0.010s 0.000s~1.000s  زمان فیلتر ترمینالهای ورودیDI P4.10 

 مد فرمان ترمینال 1bit مد فرمان ترمینال 0

 

 

P4.11 

 ۱دو خط مد  0

 ۲خط مد دو  1

 ۱سه خط  مد  2

 ۲سه خط  مد  3

 ۳دو خط مد  4

 ۳سه خط  مد  5

 bit01 یت ترمینال ورودیومد اول

اولویت با سرعت جاگ برای راستگرد و  0

 چپگرد

اولویت با سرعت راستگرد و چپگرد نرمال  1

 نسبت به جاگ 

1.00Hz/s 0.01Hz/s~65.535Hz/s 

رنج تغییرات ترمینال 

UP/DOWN 

P4.12 

0.00V P4.15~0.00V 
  AI1حداقل ورودی منحنی 

P4.13 

0.0% 100.0%~100.00%- 

متناظر  AI1حداقل ورودی منحنی 

 P4.14 با درصد

10.00V 10.00V~P4.13 
 AI1حداکثر ورودی منحنی 

P4.15 

100.0% 100.0%~100.00%- 

 AI1حداکثر ورودی منحنی 

 P4.16 متناظر با درصد

0.10s 10.00s~0.00s 
 AI1 P4.17زمان فیلتر 

0.00V P4.20~0.00V 
  AI2حداقل ورودی منحنی 

P4.18 



 

 

 

0.0% 100.0%~100.00%- 

متناظر  AI2حداقل ورودی منحنی 

 P4.19 با درصد

10.00V 10.00V~P4.18 
 AI2حداکثر ورودی منحنی 

P4.20 

100.0% 100.0%~100.00%- 

 AI2حداکثر ورودی منحنی 

 P4.21 متناظر با درصد

0.10s 10.00s~0.00s 
 AI2زمان فیلتر 

P4.22 

0.00V P4.20~0.00V 
  AI3حداقل ورودی منحنی 

P4.23 

0.0% 100.0%~100.00%- 

متناظر  AI3حداقل ورودی منحنی 

 P4.24 با درصد

10.00V 10.00V~P4.18 
 AI3حداکثر ورودی منحنی 

P4.25 

100.0% 100.0%~100.00%- 

 AI3حداکثر ورودی منحنی 

 P4.26 متناظر با درصد

0.10s 10.00s~0.00s 
 AI3زمان فیلتر 

P4.27 

0.00kHz P4.30~0.00kHz 
 حداقل ورودی پالس

P4.28 

0.0% 100.0%~100.00%- 

حداقل ورودی پالس متناظر با 

 P4.29 درصد

50.00 

kHz 
50.00kHz~P4.28 

 حداکثر ورودی پالس
P4.30 

100.0% 100.0%~100.00%- 

حداکثر ورودی پالس متناظر با 

 P4.31 درصد

0.10s 10.00s~0.00s 
 زمان فیلتر پالس

P4.32 

AI1   1انتخاب منحنی  321

bit 

 AI  P4.33انتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.16~P4.13) 



 

 

 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.21~P4.18) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.26~P4.23) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

.076A~.006A) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

.156A~.086A) 

 AI2  10bitانتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.16~P4.13) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.21~P4.18) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.26~P4.23) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

.076A~.006A) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

.156A~.086A) 

 AI3  100bitانتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.16~P4.13) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.21~P4.18) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3



 

 

 

P4.26~P4.23) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

.076A~.006A) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

.156A~.086A) 

 

 

000 

وقتی کمتر از حداقل  AI1انتخاب مقدار 

 ورودی است 
1bit 

وقتی کمتر از  AIانتخاب مقدار 

 حداقل ورودی است 

P4.34 

  حداقل ورودیتنظیم  0

1 0.0% 

وقتی کمتر از حداقل  AI2انتخاب مقدار 

 ورودی است 
10bit 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

وقتی کمتر از حداقل  AI3انتخاب مقدار 

 ورودی است 
100bit 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

0.0s 3600.0s~0.0s 
 DI1زمان تاخیر 

P4.35 

0.0s 3600.0s~0.0s 
 DI2زمان تاخیر 

P4.36 

0.0s 3600.0s~0.0s 
 DI3زمان تاخیر 

P4.37 

 DI P4.38ترمینال  1انتخاب حالت موثر  DI1 1bitتنظیم حالت فعال ترمینال  

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1



 

 

 

 DI2 10bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI3 100bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI4 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI5 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

0bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI P4.39ترمینال  1انتخاب حالت موثر  DI6 1bitتنظیم حالت فعال ترمینال  

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI7 10bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI8 100bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0



 

 

 

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI9 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

bit 

فعال در حالت بالا  0

(High) 

فعال در حالت پایین  1

(Low) 

DI10 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

0bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

فعال در حالت پایین  1

(Low) 

 

 P5.00-P5.22: یخروجهای  نالیترم 7

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 HDO P5.00انتخاب ترمینال خروجی   (HDO)پالسخروجی  0 0

  (FMR)خروجی سوئیچ  1

 )ترمینال کلکتور باز( HDOانتخاب  14-0 0
P5.01 

2 0-41 
 انتخاب خروجی رله

(K1A-K1B-K1C) 
P5.02 

0 0-41 
 انتخاب خروجی رله

(K2A-K2B-K2C) 
P5.03 

0 0-41 
)ترمینال کلکتور  DO1انتخاب خروجی 

 P5.04 باز(



 

 

 

 DO2انتخاب خروجی  0-41 4
P5.05 

0 

16 -0  

 نالی)ترم HDOتابع خروجی انتخاب 

 پالس( یخروج

P5.06 

 توضیحات  عملکرد مقدار

 ترمینال خروجی هیچ عملکردی ندارد بدون عملکرد 0

 ON یخروج گنالیاست، س کاردر حال  نورتریکه ا یهنگام اینورتر در حال کار 1

 است.

 افتد و به علت خطا یاتفاق م نورتریا خطا درکه  یهنگام توقف(خروجی خطا )خطای  2

 شود یم ON یخروج گنالیشود، س یمتوقف م اینورتر

 صیتشخ FDT1 یخروج 3

 سطح فرکانس

مراجعه  P8.20و  P8.19 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یبرا

 دیکن

 رجوع شود P8.21برای جزئیات به پارامتر  رسیدن به فرکانس خاص  4

)توقف بدون  0 سرعتکارکرد  5

 (یخروج

می  0Hz یاست و خروج کاردر حال  نورتریکه ا یهنگام

 است. ON یخروج گنالی، سباشد

 یخروج گنالیدر حالت توقف است، س نورتریکه ا یهنگام

OFF .است 

 این فعال شود، بر اساس موتور یحرارت خطای نکهیقبل از ا پیش خطای اضافه بار موتور 6

خواهد شد. اگر  خطای اصلی  فعالقبل از خروجی پارامتر 

 یخروج گنالی، سپیش خطا باشداز مقدار پارامتر  شیبمقدار 

ON خطای حرارتی از  شیب حاتیتوض یخواهد شد. برا 

 .دیمراجعه کن P9.02تا  P9.00پارامترهای  موتور، به

 ل ازقب گنالی، سجریان بکشد از حد شیب نورتریکه  ا یهنگام پیش خطای اضافه بار اینورتر 7

 .می شود ON، فعال اتفاق افتد این که خطای اضافه بار اینورتر

شمارنده به مقدار تنظیمی  8

 برسد

رسد،  یم PB.08به مقدار  ندهکه مقدار شمار یهنگام

 کند. یرا صادر م ON گنالیس



 

 

 

شمارنده به مقدار تعیین شده  9

 برسد

 رسد،ی م PB.09 مقدار به  ندهکه مقدار شمار یهنگام

به پارامترهای  اتیجزئ یکند.برا یرا صادر م ON گنالیس

 توجه کنید. PBگروه 

طول به مقدار تنظیم شده  10

 برسد

 PB.05در  میاز مقدار تنظ شیب یکه طول واقع یهنگام

 .می شود ON گنالیس ی، خروجباشد

 انیرا به پا سیکل کو یشود  یساده اجرا م PLCکه  یهنگام کامل شود PLCیک سیکل  11

 دیتول هیثان یلیم 250پالس با عرض  گنالیس کیرساند،  یم

 کند. یم

 میاز زمان تنظ شیب نورتریا کارکردکه مدت زمان  یهنگام مدت زمان کارکرد تنظیمی  12

(P8.17) ی را خروج گنالی، سباشدON کند یم. 

 انسفرک ای بالا حد شده از فرکانس میکه فرکانس تنظ یهنگام فرکانس حد  13

 .می شود ON یخروج گنالیس بیشتر شود، یک نییپا حد

به گشتاور حد  یدر حالت کنترل سرعت، اگر گشتاور خروج گشتاور حد 14

 یو خروجی قرار می گیرد حفاظت تیدر وضع نورتریبرسد، ا

 می شود.  ON گنالیس

به طور  DCباس و ولتاژ  ستیخطا ن یدارا نورتریکه ا یهنگام اینورتر آماده بکار 15

 الگنیآماده است، س استارت یبرا نورتریکند و ا یمعمول کار م

را  یخروج ،یعاد یدهد. پس از راه انداز یرا م ON یخروج

 .می بندد

16 
AI1>AI2 

 یبزرگتر از ورود AI1آنالوگ  یکه مقدار ولتاژ ورود یهنگام

 کند. یم روشنرا  ON گنالیاست، س AI2آنالوگ 

 فرکانس بالایبه حد  نورتریا کارکه فرکانس در حال  یهنگام رسیدن به فرکانس حد بالا 17

 کند. یم روشنرا  ON گنالیرسد، س یم

رسیدن به فرکانس حد  18

 پایین)توقف بدون خروجی(

س فرکان نییبه حد پا نورتریا کارکه فرکانس در حال  یهنگام

موتور در وضعیت کند و  یم روشنرا  ON گنالیرسد، س یم

 توقف قرار می گیرد



 

 

 

 الگنیولتاژ قرار دارد، س کاهش تیدر وضع نورتریکه ا یهنگام حالت کاهش ولتاژ خروجی  19

ON  کند. یم روشنرا 

 لطفا به تنظیمات ارتباط سریال مراجعه نمایید تنظیم ارتباط سریال 20

 رزرو رزرو 21

  رزرو رزرو 22

)توقف  2کار بدون سرعت  23

 بدون خروجی(

 شود. یم ON یخروج گنالیس ،است 0نورتریا یخروج یوقت

 یخروج گنالیدر حالت توقف است، س نورتریکه ا یهنگام

ON .است 

از مقدار  شی( بP7.13) روشن بودن اینورترکه زمان  یهنگام زمان روشن بودن اینورتر 24

 .می شود ON یخروج گنالی، سباشد P8.16شده  نییتع

 P8.28 ،P.8.29 پارامترهای به  شتریب اتیجزئ یلطفا برا FDT2سطح  فرکانس  25

 .دیمراجعه کن

 P8.30 ،P8.31 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا  1رسیدن به فرکانس خروجی  26

 .دیمراجعه کن

 P8.32 ،P8.33 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا  2رسیدن به فرکانس خروجی  27

 .دیمراجعه کن

 P8.38 ،P8.39  پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا 1رسیدن به جریان خروجی  28

 .دیمراجعه کن

 P8.40 ،P8.41  پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا 2رسیدن به جریان خروجی  29

 .دیمراجعه کن

رسیدن به زمان درحال کار  30

 خاص

  یمیتنظ یبه زمان بند نورتریا در حال کارکه زمان  یهنگام

 شود. یم ON گنالیس ی(، خروجفعال P8.42رسد ) یم

 ایو P8.46 بزرگتر از AI1 آنالوگ یکه مقدار ورود یهنگام AI1 خارج از رنج یورود 31

می  ON خروجی  گنالیس باشد.  P8.45       کوچکتر از

 شود. 



 

 

 

می  ONزمانی که اینورتر بدون بار شود سیگنال خروجی  بدون بار 32

 شود. 

زمانی که اینورتر در حالت کار چپگرد باشد سیگنال خروجی  حالت چپگرد 33

ON .می شود 

 P8.28 ،P.8.29 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا حالت جریان خروجی صفر 34

 .دیمراجعه کن

 نیی( به مقدار تعP7.07ماژول ) اتوریراد یکه دما یهنگام رسیدن به دمای ماژول 35

 کند. یم روشنرا  ON گنالیرسد، س یم P8.47شده 

 P8.36 ،P8.37 پارمترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا از حد شینرم افزار ب انیجر 36

 .دیمراجعه کن

رسیدن به فرکانس حد  37

 پایین)توقف بدون خروجی(

 ،ی رسدم نییپا حد فرکانسخروجی به که فرکانس  یهنگام

 ،توقف  تیدهد. هنگام وضع یرا نشان م ON گنالیس یخروج

 .همچنین روشن می ماند ON گنالیس

هشدار  گنالیس ،در حال کار آلارم می دهد نورتریا که یهنگام خروجی آلارم 38

 .شود یم ONی خروج

حد از  شیب یهشدار دما 39

 موتور

رسد،  یم P9.58موتور به مقدار مشخص  یکه دما یهنگام

توان از  یدهد )درجه حرارت را م یرا م ON یخروج گنالیس

 مشاهده کرد( U0.34 قیطر

شده  میاز مقدار تنظ کار اینورترکه زمان در حال  یهنگام رسیدن به زمان در حال کار 40

P8.53 گنالیرود، س یفراتر م ON  کند. یم روشنرا 

هشدار  گنالیس ،در حال کار آلارم می دهد نورتریا که یهنگام خروجی آلارم 41

 .شود یم ONی خروج

 

0 16 -0  
 AO1تابع خروجی انتخاب 

P5.07 

1 16 -0  
 AO2تابع خروجی انتخاب 

P5.08 

 نشان داده شده است: ریمقدار مربوطه در جدول ز محدوده



 

 

 

 

 رنج تغییرات عملکرد قدار تنظیمیم

 فرکانس حداکثر – 0 فرکانس خروجی 0

 فرکانس حداکثر – 0 فرکانس رفرنس 1

 درصد جریان نامی اینورتر 200 – 0 جریان خروجی 2

 درصد گشتاور نامی اینورتر 200 – 0 گشتاور خروجی 3

 درصد توان نامی اینورتر 200 – 0 توان خروجی 4

 درصد ولتاژ نامی اینورتر 120 – 0 ولتاژ خروجی 5

 100.00kHz~0.01kHz پالس ورودی 6

7 AI1 10V~0V 

8 AI2 20mA)~10V(Or 0~0V 

9 AI3 0V~10V 

 طول حداکثر – 0 طول 10

 حد اکثر شمارنده – 0 مقدار شمارنده 11

 %0.0~%100.0 تنظیم ارتباط سریال 12

 فرکانس خروجی حداکثز متناظر – 0 سرعت موتور 13

 0.0A~1000.0A جریان خروجی 14

 0.0V~1000.0V خروجیولتاژ  15

  رزرو 16

 نسبت متناظر با گشتاور موتور –مقدار واقعی  گشتاور خروجی 17

50.00kHz 0.01kHz~100.00kHz 
 HDO P5.09حداکثر خروجی 



 

 

 

 AO1صفر  آفست -100.0%~100.0%+ 0.0%
P5.10 

 AO1ضریب گین  -10.00~10.00+ 1.00
P5.11 

0.00% 100.0%~+100.0%- 
 )کارت آپشن( AO2صفر  آفست

P5.12 

1.00 
 )کارت آپشن( AO2ضریب گین  -10.00~10.00+

P5.13 

0.0s 3600.0s~0.0s  زمان تاخیر خروجیHDO 
P5.17 

0.0s 3600.0s~0.0s  1زمان تاخیر خروجی رله 
P5.18 

0.0s 
3600.0s~0.0s  2زمان تاخیر خروجی رله 

P5.19 

0.0s 3600.0s~0.0s زمان تاخیر خروجی DO1  
P5.20 

0.0s 
3600.0s~0.0s زمان تاخیر خروجی DO2  

P5.21 

انتخاب حالت فعال ترمینال خروجی  FMR 1bitانتخاب حالت فعال  

DO 

P5.22 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

10bi 1انتخاب حالت فعال رله 

t 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

100 2انتخاب حالت فعال رله 

bit 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

DO1 100انتخاب حالت فعال 

0bit 



 

 

 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

DO2 100انتخاب حالت فعال 

0bit 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 

 P8.00-P8.53: یکمک پارامترهای  8

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

2.00Hz 
 (Jog)فرکانس سرعت کند  0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.00 

20.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهAcc سرعت کند 
P8.01 

20.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDec سرعت کند 
P8.02 

10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهACC2 
P8.03 

10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDEC2 
P8.04 

10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهACC3 
P8.05 

10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDEC3 
P8.06 

10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهACC4 
P8.07 

10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDEC4 
P8.08 

0.00Hz 
 1فرکانس جهش   0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.09 

0.00Hz 
 2فرکانس جهش   0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.10 

0.00Hz 
 دامنه فرکانس جهش   0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.11 



 

 

 

0.0s 3000.0s~0.00s 
زمان تاخیر بین تغییر چرخش 

 راستگرد و چپگرد موتور

P8.12 

 P8.13 کنترل چپگرد موتور چپگرد فعال 0 0

 چپگرد غیر فعال 1

فرکانس تنظیمی کمتر از حد  کار با فرکانس حد پایین 0 0

 فرکانس باشدپایین 

P8.14 

 توقف موتور 1

 0Hzکار در فرکانس  2

0.00Hz 10.00Hz~0.00Hz فرکانس کنترل بار  P8.15 

0h 65000h~0h مجموع زمان روشن بودن اینورتر P8.16 

0h 65000h~0h 
مجموع زمان استارت بودن 

 اینورتر

P8.17 

 P8.18 انتخاب حفاظت راه اندازی غیر معتبر 0 0

 معتبر 1

50.00Hz 
0.00Hz~فرکانس حداکثر 

فرکانس  سطح صیمقدار تشخ

(FDT1) 

P8.19 

5.0% 
 FDT1(100.0%~0.0%)سطح 

 صیتشخ سیسترزیمقدار ه

 (FDT1فرکانس )

P8.20 

0.0% 
0.00Hz~فرکانس حداکثر 

به  رسیدن صیدامنه تشخ

 مرجع فرکانس

P8.21 

فرکانس پرش در زمان شتاب  غیرفعال 0 0

Acc/Dec 

P8.22 

 فعال 1

0.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس سوئیچ شتاب 

Acc1/Acc2 

P8.25 



 

 

 

0.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس سوئیچ شتاب 

Dec1/Dec2 

P8.26 

اولویت ترمینال سرعت کند  غیر فعال 0 0

Jog 

P8.27 

 فعال 1

50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس  سطح صیمقدار تشخ

(FDT2) P8.28 

5.0% 
 FDT1(100.0%~0.0%)سطح 

 صیتشخ سیسترزیمقدار ه

 P8.29 (FDT2فرکانس )

50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
 رسیدن به  صیتشخ مقدار

 P8.30 1 تصادفی فرکانس

0.0% 
0.00Hz~100%(فرکانس حداکثر) 

 رسیدن به  صیدامنه تشخ

 P8.31 1 تصادفی فرکانس

50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
 رسیدن به  صیتشخ مقدار

 P8.32 2 تصادفی فرکانس

0.0% 
0.00Hz~100%(فرکانس حداکثر) 

 رسیدن به  صیدامنه تشخ

 P8.33 2 تصادفی فرکانس

  %0.0~%300.0))جریان نامی موتور 5.0%
 سطح تشخیص جریان صفر

P8.34 

0.10s 600.00s~0.00s 

زمان تاخیر سطح تشخیص 

 P8.35 جریان صفر

200.0% 

 غیر فعال 0.0%

 %300.0~%0.1)جریان نامی موتور (

 شده محدود جریان یخروج

P8.36 

0.00s 0.00s~600.00s 
  جریان یخروجتاخیر در 

 P8.37 شده محدود

100.0% 
 1جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.38 



 

 

 

0.0% 
 1تصادفی دامنه جریان  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.39 

100.0% 
 2جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.40 

0.0% 
 2دامنه جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.41 

کارکرد زمان  مدتانتخاب  غیر فعال  0 0

 P8.42 اینورتر
 فعال 1

زمان  انتخاب نوع اجرا در مدت  P8.44تنظیم  0 0

 کارکرد

P8.43 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 پتانسیومتر 

0.0Min 6500.0Min~0.0Min مدت زمان کارکرد اینورتر P8.44 

3.10V P8.46~0.00V 
مقدار حد پایین حفاظت ورودی 

 AI1 P8.45آنالوگ 

6.80V 10.00V~P8.45 
مقدار حد پایین حفاظت ورودی 

 AI1 P8.46آنالوگ 

 P8.47 اینورتر دمای تنظیم ماژول 0.00℃100~℃ ℃75

0 

 P8.48 کنترل فن خنک کننده  با استارت موتور روشن می شودفن خنک کننده  0

1 
با برق دار شدن اینورتر روشن می فن خنک کننده 

 شود

0.00Hz 
 شدن داریفرکانس ب (P0.10)تا فرکانس حداکثر (P8.51)فرکانس خواب 

P8.49 

0.0s .0s0s~65000. شدن داریب ریزمان تاخ 
P8.50 

0.00Hz 
 فرکانس خواب 0.00Hz~ (P8.49)فرکانس بیداری 

P8.51 

0.0s 0.0s~6500.0s خواب ریزمان تأخ 
P8.52 



 

 

 

0.0Min 6500.0Min~0.0Min رسیدن به زمان کارکرد P8.53 

 P8.54 قدرت بیاصلاح ضر 00.0~0%00.02 100.0%



 

 

 

 

 

  

 

 


